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Abstract

Hedge trimmers are most often used in households, thus ensuring ergonomic, noise and vibration requirements
is an important aspect. In hedge trimmers, the rotary motion generated by the motor must be converted into
linear motion for the hedge trimmer blades. During the motion transformation, it is necessary to ensure that
the operation of the mechanism is not accompanied by large vibrations, that the backlash is minimal, and in
the case of hand-held tools, the weight of the machine must be minimized. For the reasons listed, one of the
frequently used solutions is the use of eccentric mechanisms. By changing the guide path of the eccentric
mechanism, different kinematic properties can be achieved, which affects the cutting performance. The article
examines the properties of the solutions used in machine families.
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Kivonat

A sovényvagokat leggyakrabban haztartasokban hasznaljék, igy fontos szempont az ergondmiai, a zaj és a
rezgéssel szemben tamasztott kdvetelmények biztositasa. A sévényvagokban a motor altal keltett forgé mozgast
a sovényvago pengék szamara linearis mozgassa kell alakitani. A mozgasatalakitas soran torekedni kell arra,
hogy a mechanizmus mitkodése ne jarjon nagy rezgéssel, a holtjaték minimalis legyen, valamint kézben tartott
szerszamoknal, torekedni kell a gép témegének minimalizalasara. A felsorolt okok miatt az egyik gyakran al-
kalmazott megoldas excenteres mechanizmusok hasznalata. Az excenteres mechanizmus vezérpalyajanak val-
toztatdasaval kiilonbozd kinematikai tulajdonsagok érhetdk el, ami hatassal van a vagasi teljesitményre. A cikk
a gépcsaladokban alkalmazott megoldasok tulajdonsagait vizsgélja.

Kulcsszavak: sévényvagl, mechanizmus, excenter

1. SOVENYVAGO MECHANIZMUSOK ALTALANOS ATTEKINTESE

A sovényvagok elsdsorban haztartasokban talalhatd, valtozo méretii bokrok, cserjék formazasara, vaga-
séra hasznaljék. Fontos kovetelmény, hogy a sdvényvago gép tomege ne legyen nagy, illetve, hogy a hasznélat
soran a gép mitkodése soran fellépd zaj-és rezgés értékek ne rontsak szamottevéen az ergondmiai szemponto-
kat. Fontos elvaras, hogy a sovényvagoval torténé munkavégzés hatékony legyen, vagyis az elvégzend6 feladat
a leheto legrovidebb 1d6 alatt keriiljon elvégzésre.

A forgd mozgas alternald mozgassa torténd atalakitasra szamos lehetoség all rendelkezésre, természe-
tesen mindegyik megoldasnak vannak elényei és vannak hatranyai [1]-[3]. Az egyik megoldasi lehetdség for-
gattyds mechanizmus alkalmazasa. A forgattylis mechanizmus elterjedt megoldas forgé mozgas lineéris, al-
ternald mozgassa torténd atalakitdsara, méretébodl adoddan azonban nagy helyigénnyel rendelkezik, mely ké-
ziszerszamok esetében keriilendd. Egy masik megoldasi lehet6ség excenteres mechanizmus alkalmazasa. Ké-
ziszerszamok esetében gyakran alkalmaznak excenteres mechanizmusokat. Elényiik, hogy a mozgasatalaki-
tashoz sziikséges gepelemek kozétt minimalis holtjatékra van sziikség, illetve, hogy az excenter profiljanak
valtoztatasaval eltérd tulajdonsagl linearis mozgasok allithatok el6 [4]. Hatranyuk, hogy a kenésre kulonds
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figyelmet kell forditani, ennek hianyaban az elvartnal komolyabb kopas jelentkezhet, amely sdlyosan karosit-
hatja a hajtott és/vagy hajté gépelemet, ezzel akar a mozgasatalakité mechanizmus meghibasodasat okozva,
amely sz€lsGséges esetben a teljes kihajtas elvesztését is jelentheti.

2. KULONBOZO EXCENTERPALYAK VIZSGALATA

Sovényvagok esetén két penge alkalmazésa a legelterjedtebb megoldas, a két penge egymaéssal ellenté-
tesen mozog, igy torténik a sovényvago pengék fogai kozé keriil vegetacio elvagasa. Tekintettel arra, hogy
egy vagassal egy iranyban a lehet6 legnagyobb kiterjedés alakitasa torténjen, érdemes hosszu pengéket hasz-
nalni. A hosszU pengék mozgatasa egyiranyban torténik, innen kdvetkezik a forgd mozgés alternal6 lineéris
mozgassa torténd atalakitasa. A hosszu, egyenes pengék mozgasanak természete az excenter kiilsé kontUrjanak
fiiggvénye. A legtobb esetben egyszert, koralakl excenterpalyaval rendelkezd excenter keriil beépitésre, azon-
ban léteznek mas megoldasok.

2.1. Koralaku excenterpalyaval rendelkezé excenter

Az excenterpalyak viselkedését célszerli elmozdulas-, sebesség- illetve gyorsulés fliggvényekkel leirni
az id6 fiiggvényében. A hajtott tengely fordulatszamanak ismeretében meghatarozhato, hogy a gép hajtott ten-
gelye mennyi id6 alatt tesz meg 1 fordulatot, ebbdl pedig meghatarozhato, hogy adott szogelfordulashoz mi-
lyen elmozdulés tartozik. A koralaku excenter az 1. dbran lathato
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1. abra Kdralakd excenter geometriaja
Koralaki excenter esetén az igy kapott elmozdulas szinuszos képet mutat, mozgaséanak leirasara a
s = [—cos(p) + 1] - exc (2.1)

modositott koszinuszos 0sszefiiggés irhatd felError! Reference source not found., ahol
- s: adott pillanathoz tartoz6 elmozdulas értékei [mm]
- ¢ aszogelfordulas értékei [°]
- exc a sdvényvagoban talalhato excentertarcsa kdzéptengelyének excentricitasa a hajtott tengely ko-
zéptengelyéhez képest [mm].
Az elmozdulasok meghatarozasahoz sziikség van még a sévényvago gép hajtott tengelyének fordulat-
szamara, illetve ebbdl a 16ketek szamara, mely a
1 1 32001
n; = 2 Nk = 2 1600% = 3200 ﬁ = W; (22)
osszefliggés alapjan irhato le, ahol az 6sszefliggésben
- n;: aloketek szama [-]
- ny: akettésloketek szama [-]
Egy koriil fordulas elvégzéséhez egy 16ketnyi id0 sziikséges, az ehhez sziikséges 1d6 a

N 1 60
H7 0, 3200
Osszefliggéssel irhato fel, ahol t; az egy l16kethez sziikséges id6 [s]. A szamitasok érdekében célszeri

ms-ot hasznalni s helyett. A kdralakd excenter elmozdulds, sebesség, illetve gyorsulés fuggvényei a 2. abrén
lathatok.

s =0,18755 = 18,75 ms (2.3)
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2. dbra Koralak( excenter mozgéasat leird fuggvények abrazolasa

A koralaku excenter elmozdulasat a (2.1) dsszefliggés alapjan kapjuk meg, majd az igy kapott pontokra
Microsoft Excel segitségével egy negyedfoku,

s.(t) = 0,0024 - t*—0,0888 - t3+0,8744 - t*> — 0,7816t + 0,164 (2.4)
egyenletli polinom illeszthetd. Ennek idGszerinti elsd derivaltjara a
v1(t) = 0,0096 - t3—0,2664 - t* + 1,7488t + 0,7816 (2.5)

Osszefiiggés irhato fel. A (2.5) 0sszefiiggést még egyszer id6 szerint derivalva kapjuk meg a gyorsulasra
az
a,(t) = 0,0288-t%2 — 0,5328t + 1,7488 (2.6)

osszefliggést.

2.2. Alakos excenter vizsgalata
A sOvényvagas sziikséges vagasi er az
E,=m,-a, (2.7
osszefliggés alapjan szamithatd, ahol
- FE,:avagasier6 [N]
- my: apenge témeg [kg]
a,: a penge gyorsulasa [m/s?]
Nyilvanvald, hogy a penge tomege nem igazan valtoztathato, hiszen nagyobb vagasi eré eléréshez na-
gyobb tomegii pengét eredményezne, amit egy kéziszerszam esetében keriilni kell. A vagasi hatékonysag no-

velése érdekében a penge gyorsulasara célszeri fokuszalni, ennek valtoztatasa az excentertarcsa kontdrjanak
alakitasaval torténik (3. abra).

3. abra Alakos excenter kialakitasa
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Az alakos excenter esetén a modositott koszinusz fliggvény alkalmazasa nem célravezetd, helyette adott

pontokban kell a kiilsé kontir mentén érintét felvenni, majd venni az érinté egyenes és az excentertarcsa for-
gastengelyének tavolsagat. Az alakos excentert hasznald sévényvago hajtott tengelyének fordulatszama 1400
1/min, ebbdl a kettdsloketek szama, illetve az egy koriilfordulashoz sziikséges 1d6 az

1 1 28001 (2.8)
My =2 Mgz = 21400 —— = 2800 — = ———~
ésa
1 0
fp == 75505 = 018755 = 18,75 ms (2.9)

Osszefliggésekkel szamithat6. Az alakos excenter elmozdulas, sebesség, illetve gyorsulés fliggvényei a

4. 4bréan lathatok. A 4. &bran lathat6 elmozdulés flggveényre egy hatodfokd polinomot illesztve az
s,(t) = —0,00005 - t°+0,0032 - t5—0,0762 - t*+0,7922 - t3—3,3731 - t? — 4,9822t + 6,1668 (2.10)

[1]
[2]
(3]
[4]

Osszefiiggés irhato fel. Ennek id6szerinti elsé derivalasaval adodik a

v,(t) = —0,0003 - t> + 0,016 - t* — 0,3048 - t34+2,3766 - t2 — 6,7462t + 4,9822 (2.11)
sebességfiiggvény. Ezen egy ijabb iddszerinti derivalast elvégezve adodik az
a,(t) = —0,0015-t* + 0,064 - t3 — 0,9144 - t? — 4,7532t — 6,7462 (2.12)

gyorsulasfiiggvény.
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4. bra Alakos excenter mozgasat leiré fliggvények
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